@ BUNDESREPUBLIK ® Offenlegungsschrift 
DEUTSCHLAND (g) QE 37 30236 A 1 




DEUTSCHES 
PATENTAMT 



Aktenzeichen: 

Anmeldetag: 

Offenlegungstag^ 



P 37 30 236.1 
9. 9.87 
30. 3.89 



(D Int. CI. 

B25J 15/00 

B 65 G 47/90 



(§) Anmelder: 


@ Erfinder: 


IBP Pietzsch GmbH, 7505 Ettlingen, DE; 
Belzer-Dowidat GmbH Werkzeug-Union, 5600 
WuDD6rtaI. DE 


Berkmann, Roland, 7512 Rheinstetten, DE; Kort, 
Armin, Dipl.-lng., 6601 RIegelsberg, DE 


@ Vertreter: 




Schdnwald, K., Dr.-lng.; von Kreisler, A., 
Dipl.-Chem.; Fues, J., DipL-Chem. Dr.rer.nat.; Keller, 
J., Dipl.-Chem.; Selling, G., Dipl.-lng.; Werner, H., 
Dipl.-Chem. Dr.rer.nat., Pat.-Anwalte, 5000 Kdin 




Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 




@ GreifvorrichtungfurWerkstucke 





Zum Ergreifen und Wenden eines Werkstucks waist die 
Greifvom'chtung zwei Greifarme (17, 18) auf, an denen um 
eine gemeinsame Achse (53) drehbare Halteorgane (16a, 
16b) befestigt sind. Die Greifarme (17, 18) konnen durch ei- 
nen Greifantrieb (21) auseinandergefahren und gegenein- 
anderbewegt warden. Die Drehbewegung der Halteorgane 
(16a, 16b) wird .von einem Drehantrieb (27) verursacht, der 
das eine Halteorgan (16a) uber einen Zahnriementrieb (30) 
antrelbt. In dem anderen Greifarm (18) ist ein welterer Zahn- 
riemen (33), der vom selben Drehantrieb (27) angetrieben 
wird. Die Kraft wird uber eine langenveranderliche Obertra- 
gungsvorrichtung (35) von dem Drehantrieb (27) auf den 
Greifarm (18) ubertragen. 
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Patentanspruche kennzeichnet, daB die Keilhfilse (41).durch von bei- 

den Seiten einwirkende Fedem (42) zentriert gehal- 

1. Greifvorrichtung zum Ergreifen und Bewegen tenwird. 
von Werkstiicken, mit 

einem Halter (19), 5 Beschreibung 
zwei von dem Halter (19) im wesentlichen parallel 

absteheriden Greifarmen (17, 18), die von einem Die Erfindung betrifft eine Greifvorrichtung zum Er- 

Greifantrieb(21)inBezugaufdenHalter(19)sym- greifen und Bewegen von Werkstiicken, nach dem 
metrisch linear antreibbar sind, so daB ihr Abstand Oberbegriff des Patentanspruchs 1 . 

sich verSndert, lo Bei der Fertigung, Verpackung und generell bei der 

und von den Greifarmen (17, 18) nach innen abste- Handhabung von Werkstucken mussen Werkstucke 

henden Halteorganen (16a, 16Z>) zum Ergreifen und haufig von einer maschiiiellen Greifvorrichtung ergrif- 

Halten eines Werkstucks (15) yon zwei entgegen- fen werden, um diese Werkstficke dann entweder zu 

gesetzten Seiten, dadurch gekeianzeichnet, daB die drehen, zu wenden, zu bearbeiten oder an einem ande- 

Halteorgane (16a, 166) um ihre gemeinsame quer 15 rem Ort abzulegen. Bekannt sind Greifvorrichtungen, 

zu den Greifarmen (17, 18) verlaufende Achse (53) die am Ende eines Roboterarraes oder einer anderen 

drehbar. sind und daB ein Drehantrieb (27) zum Bewegungsstruktur angebracht sind, die imstande ist, 

Drehen mindestens eines Halteorgans vorgesehen die Greifvorrichtung um verschiedene Achsen zu dre- 

ist hen oder entlang von Achsen zu bewegen. Wenn bei- 

2. Greifvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch ge- 20 spielsweise ein Werkstflck, das auf einer Palette liegend 
kennzeichnet, daB beide Halteorgane (16a, 16Z>) von ergriffen wird, gewendet werden soli, muB die Greifvor- 
einem gemeinsamen Drehantrieb (27) angetrieben richtung, die das Werkstiick ergriffen hat, so bewegt 
sind, der an einem der Greifarme (17)befestigt ist, werden, daB die bisherige Unterseite des Werkstucks 
und daB eine ISngenveranderliche (Jbertragungs- nach oben kommt Hierbei wird in der Kegel die Greif- 
vorrichtung (35) die Drehbewegung von emem an 25 vorrichtung so verschwenkt, daB sie sich nach dem 
einem Greifarm (17) gelagerten, von dem Drehan- Wenden des WerkstQcks unterhalb des WerkstUcks be- 
trieb(27)angetriebenenerstenAntriebsrad(29)auf findet. Erne solche Greifvorrichtung kann nicht dazu 
ein an dem anderen Greifarm (18) gelagertes zwe?i- benutzt werden, ein Werksttick von einer Flache aufzu- 
tes Antriebsrad (32) ubertragt und daB jedes An- nehmen und es in gewendetem Zustand wieder auf eine 
triebsrad (29, 32) uber emen Riementrieb mit dem 30 Unterlage aufzulegen. Dies liegt daran, daB der die 
zugeh6rigenHalteorgan(16a,166)desselbenGrei- Greifvorrichtung tragende Bewegungsmechanismus 
farms (17, 18) gekoppelt ist insgesamt bewegt wird und die Greifvorrichtung beim 

3. Greifvorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, da- Wenden des Werkstticks auf den Kopf steTlt AuBerdem 
durch gekennzeichnet, daB die Halteorgane (16a, sind zum Wenden eines Werkstucks zahlreiche komple- 
166) um einen Drehwinkel von mindestens 35 xe Bewegungen fiber groBe Wege erforderlich, so daB 
drehbar und antreibbar sind und daB die Greifarme ein einf acher Wendevorgang eine komplizierte Steue- 
(17, 18) eine solche Lange haben, daB ein Werk- rung benotigt und relativvielZeiterfordert 

stuck (15) zwischen ihnen gewendet werden kann, Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine 

ohne an Telle der Vorrichtung anzustoBien. Greifvorrichtung der im Oberbegriff des Patentan- 

4. Greifvorrichtung nach einem der Ansprflche 1 40 spruchs 1 angegebenen Art zuschaffen, die imstande ist, 
bis 3, dadurch gekennzeichnet, daB der Greifan- Drehoder Wendebewegungen des Werkstficks auf ein- 
trieb (21), der Drehantrieb (27) und die Obertra- fache Weise durchzufuhren, und mit der insbesondere 
gungsvorrichtung (35) an dem halterseitigen Ende auch Werkstiicke, die liegend angeordnet sind, von oben 
der Greifarme (17, 18) angeordnet sind. her ergriffen, gewendet und wiederum von oben her 

5. Greifvorrichtung nach einem der Ansprtiche 1 45 iiegendabgelegt werden kdnnea 

bis 4, dadurch gekennzeichnet, daB der Drehantrieb Die L6sung dieser Aufgabe erfolgt erfindungsgemSB 

(27) derart gesteuert ist, daB unterschiedliche Hal- mit den im kennzeichnenden Teil des Patentanspruchs 1 

tepositionen und Drehwmkel in Bezug auf eine Be- angegebenen Merkmalen. 

zugswinkellage der Halteorgane (16, 17) einstellbar Bei der erfindungsgemaBen Greifvorrichtung wird 

sind 50 das Werkstiick, das sich zwischen den an den Enden der 

6. Greifvorrichtung nach einem der Ansprtiche 1 Greifarme vorgesehenen HaUeorganen befindet, da- 
bis 5, dadurch gekennzeichnet, daB die Betatigun- durch gedreht, daB die Halteorgane um ihre gemeinsa- 
gen des Greifantriebs (21) und des Drehantriebs me Achse herum drehend angetrieben werden. Die 
(27) durch eine Folgesteuerung aufeinander abge- Greifvorrichtung hat also eine Drehachse, die mit der 
stimmtsind. 55 gemeinsamen geometrischen Achse der Halteorgane 

7. Greifvorrichtung nach emem der Ansprtiche 2 zusammenfailt, so daB die Halteorgane, zwischen denen 
bis 6, dadurch gekennzeichnet, daB jedes Halteor- das Werksttick festgeklemmt ist, innerhalb der Greif- 
gan (16a, 166) auswechselbar mit einem Abtriebs- vorrichtung gedreht werden. 

rad (31, 34) des zugehdrigen Riementriebes gekup- Ein wesentlicher Vorteil der Erfindung besteht darin, 

pelt ist 60 daB zum Wenden eines Werkstticks nur geringe Massen 

8. Greifvorrichtung nach einem der Ansprtiche 2 bewegt werden mtissen, so daB das Wenden schnell und 
bis 7, dadurch gekennzeichnet, daB die Obertra- mit geringer Energie durchgeftihrt werden kann, Der 
gungsvorrichtung (35) zwei in den Greifarmen (17, Bewegungsablauf besteht im wesentlichen nur aus einer 
18) gelagerte und drehfest mit dem zugehdrigen reinen Drehbewegung der Halteorgane zusammen mit 
Antriebsrad (29, 32) gekuppelte Keilwellen (38, 36) 65 dem zwischen ihnen eingespannten Werksttick. Die par- 
aufweist, auf denen eine Keilhfilse (41) verschieb- allel verlaufenden Greifarme, mit den daran angebrach- 
bar ist ten Halteorganen werden zum Ergreifen und zum Frei- 
9.. Greifvorrichtung nach Anspruch 8, dadurch ge- geben eines Werkstticks parallelverschoben. Wenn die 
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Greifarme in der Spannposition sind, in der sie den ge- vorrichtung bestimmt ist 

ringsten Abstand voneinander haben, mQssen die Halte- Die in den Zeichnungen dargestellte Greifvorrich- 
organerelativzudenGreifarmengedrehtwerden. tung dient beispielsweise zum Ergreifen und Wenden 

Das Drehen der Halteorgane kann auf verschiedene von WerkstOcken 10, wie SchraubenschlOsseln (Fig. 6). 
Weise erfolgen. Einmal ist es moglich, nur eines der 5 Diese WerkstOcke werden beispielsweise in einer (nicht 
Halteorgane anzutreiben und das andere Halteorgan dargestellten) Forderrinne angeliefert und unter die 
drehbar zu lagem. Das zweite Halteorgan wird dann Greifvorrichtung gebracht Wenn ein Werkstuck unter 
von dem Werkstiick Qber das angetriebene Halteorgan die Greifvorrichtung gelangt ist, wird es von einer ga- 
mitgenommen, Eine andere Moglichkeit besteht darin, belformigen Hubvorrichtung 11, deren Arme 12 um eine 
beide Halteorgane mit separaten Antrieben zu verse- 10 horizontale Achse 13 herum schwenkbar sind, angeho- 
hen. In diesem Fall muB jedoch dafur gesorgt werden, ben, wobei das Werkstiick 10 in den Tragbacken 14 der 
daB beide Antriebe aboslut synchron zueinander laufen Arme 12 liegt Das Werkstuck 10 hat einen langge- 
und die Halteorgane daruberhinaus auch in genau defi- streckten Schaft 15, der von der Hubvorrichtung 11 auf 
nierten Winkelpositionen stillgesetzt werden. Diese An- das Niveau der Halteorgane 16a, 166 der Greifvorrich- 
forderungen kdnnen beispielsweise mit Schrittmotoren 15 tung angehoben wird Die Halteorgane 16a, 16& werden 
erfflllt werden, Eine bevorzugte dritte Mdglichkeit be- dann gegeneinander- bewegt, um den Schaft 15 von den 
steht darin, einen einzigen Drehantrieb vorzusehen, der Seiten her zu ergreifen und zwischen sich einzuschlie- 
an einem der Greifarme angebracht ist und das Halteor- Ben. Dann wird die Hubvorrichtung 11 wieder abge- 
gan dieses Greifarms beispielsweise (iber einen Zahn- senkt, um das nachste Werkstiick aufzunehmea Ein 
riemen antreibt Eine Obertragungsvorrichtung ilber- 20 (nicht dargestellter) Sensor stellt fest, welches Ende des 
tragt die Antriebsbewegung auf den anderen Greifarm Werkstlicks vorausliegt, d.h. es wird die Orientierung 
und von dort erfolgt die Kraftiibertragung ebenfalls des Werkstiicks ermittelt und in AbhSngigkeit von die- 
iiber einen Zahnriemen zu dem zweiten Halteorgan. ser Orientierung wird entschieden, ob das Werkstiick 
Hierbei ist nur ein einziger Drehantrieb erforderlich von der Greifvorrichtung gewendet werden muB oder 
und der Synchronlauf der Bewegungen der Halteorgane 25 nicht Die Greifvorrichtung kann dann das Werkstiick 
wird mit relativeinfachenMittelnerreicht beispielsweise einer Bearbeitungsmaschine zufiihren 

Die Greifarme haben eine solcheLange, daB ein lang- oder das Werkstiick auf einer Palette mit definierter 
liches Werkstiick, das von den Halteorganen im Bereich Orientierung des Werkstiicks ablegen. 
der Mitte seiner Lange ergrif f en wird, um seine Langs- Die Greifvorrichtung 16 weist zwei parallele Greif ar- 
achse herum geschwenkt werden kann. Dies bedeutet, 30 me 17, 18 auf, die zueinander und voneinander fort par- 
daB sich zwischen den Greifarmen ein Freiraum befin- allel bewegt werden kdnnen, wobei jeder der Greifarme 
den muB, dessen LSnge mindestens der halben Lange in Bezug auf die vertikale Mittelebene 20 (Fig. 2) ver- 
des groBten zu behandelnden Werkstiicks entsprechen schoben wird, so daB die Greifarme symmetrisch zur 
muB. Samtliche Bauteile, die sich zwischen den Greifar- Mittelebene 20 bewegt werden. Den tragenden Be- 
men erstrecken, sind an dem halterseitigen Ende der 35 standteil der Greifvorrichtung 16 bildet ein Halter .19, 
Greifarme angeordnet und von dort stehen die Greifar- der an einer ortsfesten Basis oder an einem bewegbaren 
me frei ab und die Halteorgane befinden sich in der Teil, beispielsweise an einem Roboterarm, befestigt 
Nahe der freien Enden der Greifarme. werden kann. Der Halter 19 enthalt den Greifantrieb 21 

Die erfindungsgemaBe Greifvorrichtung kann nicht zum linearen Querbewegen der Greifarme 17,18, Der 
nur dazu benutzt werden, WerkstOcke zu ergreifen und 40 Greifantrieb 21 besteht bei dem voriiegenden Ausfuh- 
zu wenden, sondem sie eignet sich auch fiir andere Be- rungsbeispiel aus einem Hydraulikzylinder 22, dessen 
wegungsvorgange, wenn sie am Ende eines Manipula- Kolben eine mit schragen Schlitzen 24 versehene Platte 
tors, z.B. eines Roboterarmes angebracht ist, so daB die 23 linear verschiebt. In jeden der Schlitze 24 ragt ein 
gesamte Greifvorrichtung mit dem von ihr festgehalte- Stift 25 hinein, der mit dem zugehorigen Greifarm 17 
nen Werkstiick beliebige gewiinschte Bewegungsabl^u- 45 bzw. 18 fest verbunden ist In Fig. 2 ist der Greifantrieb 
fe durchfiihren kann. Wichtig ist jedoch, daB innerhalb 21 schematisch in derjenigen Stellung dargestellt, in der 
der Greifvorrichtung die Halteorgane mit dem zwi- " die Greifarme 17 und 18 auseinandergefahren sind, 
schen ihnen befindlichen Werkstiick gedreht werden Wird der Greifantrieb bet^tigt, um die Platte 23 anzuhe- 
konnen. ben, dann werden die Stifte 25 durch die schrtgen 

Im Rahmen dieser Beschreibung stellt der Greifan- 50 Schlitze 24 aufeinander zu bewegt und die Greifarme 
trieb die Antriebsvorrichtung zum parallelen Bewegen 17, 18 werden zum Ergreifen des WerkstOcks 15 eben- 
der Greifarme dar und der Drehantrieb ist diejenige faUs aufeinander zu bewegt. Zum Offnen der Greifvor- 
Antriebsvorrichtung, die zum Drehen der Halteorgane richtung wird die Platte 23 von dem Zylinder 22 herun- 
benutzt wird. Beide Antriebsvorrichtungen kdnnen ro- tergezogen. Eine n^ere Beschreibung des Greifan- 
tierende Antriebe oder Linearantriebe sein, 55 triebs 21 ist nicht erforderlich, wail solche Greif antriebe 

Im folgenden wird unter Bezugnahme auf die Zeich- bekannt sind Der Halter 19 enth^lt selbstverstandlich 
nungen ein AusfQhrungsbeispiel der ErOndung naher eine lineare Fiihningsvorrichtung, die die Greifarme 17, 
erlautert Es zeigen: 18 fQhrt und in paralleler Ausrichtung halt. Federn 26 

Fig. 1 eine Frontansicht der Greifvorrichtung, Ziehen die Greifarme 17 und 18 gegeneinander. 

Fig. 2 eine Draufsicht aus Richtung des Pfeiles II von eo Der Drehantrieb 27 ist an dem einen Greifarm 18 fest 
Fig. 1, angebracht Dieser Drehantrieb enthUt einen Rota- 

Fig. 3 einen Horizontalschnitt entlang der Linie III-III tionsmotor oder einen Linearmotor, der eine (nicht dar- 
von Fig. 2, gestellte) Zahnstange antreibt, welche ihrerseits ein An- 

Fig. 4 eine Stimansicht eines Greifarms aus Richtung triebszahnrad 29 treibt, das im halterseitigen Ende des 
des Pfeiles IV von Fig, 1, 65 Greifarms 17 gelagert ist Ober das Antriebszahnrad 29 

Fig. 5 einen Vertikalschnitt durch die Befestigung ei- l^uft ein Zahnriemen 30, der sich im wesentlichen Ober 
nes Halteorgans entlang der Linie V-V von Fig. 4, und die gesamte UUige des Greifarms 17 in diesem erstreckt 

Fig. 6 ein Beispiel eines WerkstOcks, fflr das die Greif- und ein Abtriebszahnrad 31 treibt, das un freien Ende 
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, des Greifarms 17 gelagert ist Mit dem Abtriebszahnrad. se ist auch das Halteorgan 16a befestigt und angetrie- 
31i5tdasHalteorganl6adrehfestverbunden. ben.- 

Im halterseitigen Ende des anderen Greifarmes 18 ist Bei Benutzung der Greifvorrichtung wird ein Werk- 
ein Antriebszahnrad 32 gelagert, um das ein Zahnrie- stflck 10 in der in Rg. I dargestellten Weise zwischen 
men 33 umlSuft Der Zahnriemen 33 erstreckt sich durch 5 die Halteorgane 16a und 166 gebracht und anschliefiend 
den Greifarm 18 hindurch und er treibt ein Abtriebs- werden die Greifarme 17 und 18 durch Betatigung des 
zahnrad.34 an, welches im freien Ende des Greifarms 18 Greifantriebs 19 gegeneinanderbewegt, so daB das 
gelagert und drehfest mit dem Halteorgan 166 verbun- WerkstQck 15 zwischen ihnen eingeklemmt wird. Dann 
den ist wird der Drehantrieb 27 betatigt, wodurch iiber die An- 

. Die Obertragungsvorrichtung 35, die die Bewegung 10 triebszahnrader 29 und 32 die beiden Zahnriemen 30 
von dem Antriebszahnrad 29 auf das Antriebszahnrad und 33 angetrieben werden. Die Antriebskraft wird fiber 
32 Qbertragt, ist in Fig. 3 dargestellt Diese Obertra- die Abtriebszahnr^der 31 und 34 auf die Halteorgane 
gungsvorrichtung 35 weist eine erste Keihvelle 36 auf, 16a und 166 ubertragen, die das WerkstQck drehen. 
die durch erne Keil-Spahnvorrichtung 37 drehfest mit Die Drehbewegung wird fiber einen vorbestimmten 
dem Antriebszahnrad 32 gekuppeU ist und von dem is Drehwinkel durchgefuhrt, der an emem am Drehantrieb. 
Arm 18 in Richtung auf den anderen Arm 17 absteht 27 vorgesehenen EinsteUknopf 51 eingestellt werden 
Eine weitere Keilwelle 38 ist fiber eine Keil-Spannvor- kana Der eingesteUte Drehwinkel wird beispielsweise 
richtung 39 mit dem Antriebszahnrad 29 gekuppelt und dadurch begrenzt, daB Endschalter die Stellung der im 
wird von der Abtriebswelle 40 des Greifantriebs 27 un- Drehantrieb 27 enthaltenen Zahnstange ermitteln. Al- 
mittelbar angetrieben. Beide Keilwellen 36 und 38 ver- 20 temativ kann bei einem Schrittmotor die Einstellung 
laufen koaxial zuemander und stehen frei von den zuge- des Drehwmkels elektronisch erfolgen. Auch der An- 
hdrigenGreifarmen 17,18 ab.Ober den beiden Keilwel- fangsdrehwinkel, den die Halteorgane 16a, 166 beim 
len 36 und 38 erstreckt sich eine Keilhfilse 41, die mit Aufnehmen eines Werkstficks emnehmen, kann ver^- 
einer Innenverzahnung versehen ist, die den Mehrkeil- dert werden. 

verzahnungen der Keilwellen 36 und 38 entspricht. Die 25 Der Halter 19, der Greifantrieb 21 und die Obertra- 
Keilhfllse 41 ubertrSgt die Drehkraft von der Keilwelle gungsvorrichtung 35 sind sSmtlich an dem antriebsseiti- 
38 auf die Keilwelle 36 und sie ist auf beiden Keilwellen gen Ende der Greifarme 17, 18 angeordnet, so daB in 
axial versehiebban Um die Keilhfilse 41 in der Mittel- den Zwischenraum 52 zwischen den Greif armen keiner- 
steilung zu halten, smd Fedem 42 vorgesehen, von de- lei Konstruktionsteile hineinragen. Das Werkstfick 10 
nen jede gegen ein Ende der Keilhfilse 41 druckt und die 30 kann also um mindestens 180° um die gemeinsame Ach* 
sich an Lagerringen 43 der Keilwellen 36, 38 abstutzea se 53 der Halteorgane 16a, 166 gedreht werden, ohne 

Die Keilwelle 38 ist mit einer Schraube 55, die in ein daB es an irgendein Teil der Greifvorrichtung anst5BL 
Gewinde der Abtriebswelle 40 eingreift, von dem dem Die Betatigung des Greifantriebs 21 und des Drehan- 
Drehantrieb . 27 abgewandten freien Ende her an der triebs 27 sind durch eine Folgesteuerung so aufeinander 
Abtriebswelle 40 und.dem Antriebszahnrad 29 befestigt 35 abgestimmt, daB das Ergreif en der Werkstflcke und das 
Durch Festziehen der Schraube 55 wird zugleich die Drehen, sowie das nachfolgende Freigeben aufeinan- 
Keil-Spannvorrichtung 39 gespannt, die das Antriebs- derfolgend ablaufen. 
zahnrad 29 an der Abtriebswelle 40 fixiert Die Keilwel- 
le 38 kann somit an der Abtriebswelle montiert werden, 
nachdem der Drehantrieb 27 an dem Arm 17 ange- 40 
brachtwordenist 

Die Keilwelle 26 wird dagegen von einer Schraube 56 
festgehahen, die von der AuBenseite des Greifarms 18 
her eingesetzt ist und eine Spannhfilse 57 in Richtung 
auf die Spann-Keilvorrichtung 37 schiebt, wodurch das 45 
Antriebszahnrad 32 drehfest mit der Keilwelle 36 ver- 
bunden wird Ein Lagerdeckel 58 bedeckt das das An- 
triebszahnrad 32 lagemde Lager 59 sowie die Spanntei- 
le. 

In Fig. 5 ist die Befestigung des Halteorgans 166 an 50 
dem Ende des Greifarms 18 dargestellt. Das Abtriebs- 
zahnrad 34 sitzt auf einem Schaft 43, auf dem es fiber 
den Mitnahmekeil 44 drehfest verkeilt ist. Der Schaft 43 
ist mit einem kombinierten Axial/Radial-Nadellager 45 
in dem Greifarm 18 gelagert und auf ihm ist eine Schei- 55 
be 46 mit Gegenscheibe 47 verschraubt, die sich an der 
Innenseite des Arms 18 abstfitzen. Die Gegenscheibe 47 
weist eine Ausnehmung 48 auf, in die das Halteorgan 
166 eingesetzt ist und aus der es frei heraussteht In eine 
Gewindebohrung 49 des Halteorgans 166 greift das Ge- 60 
winde einer Schraube 50 ein, die sich durch Schaft 43 
hindurch erstreckt und mit ihrem Kopf in einer Ausneh- 
mung des Schaftes 43 abgestfitzt ist. Durch L5sen der 
Schraube 50 ist es mdglich, das Halteorgan 166 auszu- 
wechseln, ohne daB das Zahnrad 34 und dessen Lage- . 65 
rung demontiert werden mfissen. Bei Anderung der zu 
behandelnden Werkstficke kann also jeweils das Halte- 
organ 166 leicht ausgewechselt werden. In gleicher Wei- 
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